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(54) Verfahren und Vorrichtung zur Positionsbestimmung eines Fahrzeugs 



(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Positi- 
onsbestimmung eines Fahrzeugs auf einer StraBe, bei 
.dem die Positionsdaten des Fahrzeugs von einem auf 
der Basis eines Satelliten-Navigations-Systems arbei- 
tenden und im Fahrzeug angeordneten Positionsbe- 
stimmungsgerats ermittelt werden und die StraBe an- 
hand der Positionsdaten und eines digitalisierten Stra- 
Benplans bestimmt wird, wobei die zur Positionsbestim- 
mung ausgesendeten Satelliten-Signale zur bewuBten 
Begrenzung der Ortsgenauigkeit beim Betrieb der Sa- 
telliten verzerrt werden. ErfindungsgemaB werden be- 
stimmte Fahrzeugdaten im Fahrzeug erfaBt undanhand 
dieser Fahrzeugdaten und vorgegebener Vergleichs- 
muster wird zusatzlich der StraBentyp der befahrenen 
StraBe bestimmt und zur eindeutigen Zuordnung der er- 
mittelten Position zu einer der StraBen des digitalisier- 
ten StraBenplans herangezogen. 

Die Erfindung betrifft auch eine Vorrichtung zur 
Durchfuhrung des Verfahrens. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vor- 
richtung zur Positionsbestimmung eines Fahrzeugs auf 
einer StraBe, bei dem die Positionsdaten des Fahr- s 
zeugs von einem auf der Basis eines Satelliten-Naviga- 
tions-Systems arbeitenden und im Fahrzeug angeord- 
nelen Positionsbestimmungsgerats ermittelt warden 
und die StraBe anhand der Positionsdaten und eines di- 
gitalisierten StraBenplans bestimmt wird, wobei die zur io 
Positionsbestimmung ausgesendeten Satelliten-Signa- 
le zur bewuBten Begrenzung der Ortsgenauigkeit beim 
Betrieb der Satelliten verzerrt sein konnen. 

Systeme auf der Basis der Satelliten -Navigation 
werden in zunehmenden MaBe im StraBenverkehr als is 
elektronische Wegweiser und insbesondere auch fur 
das Flottenmanagement groBerer Fuhrparks einge- 
setzt. Satelliten-Navigations-Systeme, die ursprunglich 
nur fur den millitarischen Einsatz installiert wurden (z.B. 
Global Positioning Systems GPS), konnen unter zivilen 20 
Nutzungsbedingungen nur mit einer bewuBt eingebau- 
ten Verschlechterung der MeBgenauigkeit angewendet 
werden. Die Ortsgenauigkeit liegt mit einer Wahrschein- 
lichkeit von 95 % bei etwa 100 m. 

Die Genauigkeit der Satelliten-Navigation bei- 25 
spielsweise zur Positionsbestimmung eines Fahrzeugs 
in einer Stadt wird nicht nur durch die absichtliche Ver- 
zerrung der ausgesendeten Satellitensignale, sondern 
auch durch die Bedingungen beim Empfang durch das 
Fahrzeug wesentlich beeinfluBt. In diesem Zusammen- 30 
hang spielen Reflexionen und Abschattungen der Si- 
gnale durch Bauwerke (z.B. Gebaude, Tunnel, Brucken) 
eine negative Rolle; insbesondere gilt dies fur Innen- 
stadte mit vergleichsweise engen StraBenschluchten, 
wo es andererseits gerade auf eine hohe Ortsgenauig- 35 
keit ankommt, urn dem Fahrzeug beispielsweise durch 
ein Zielfuhrungssystem die richtige von mehreren dicht 
hintereinander liegenden Abzweigmoglichkeiten anzu- 
zeigen. Der negative EinfluB zeigt sich besonders bei 
langsamer Fahrt in typischen PositionssprOngen von bis 40 
zu 100 m. 

In der DE 40 33 527 A1 werden Einrichtungen be- 
schrieben, mit denen die aktuelle Fahrzeugposition er- 
mittelbar ist. Derartige Systeme werden beispielsweise 
dazu eingesetzt, den Fuhrer eines Fahrzeugs im Sinne 45 
einer automatisierten Zielfuhrung fortlaufend mit Infor- 
mationen uber den einzuschlagenden Fahrweg zu ver- 
sorgen. Bei den bekannten Einrichtungen werden die 
Signale eines Satelliten-Navigations-Systems empfan- 
gen, die aktuelle Fahrzeugposition anhand der empfan- so 
genen Satellitensignale berechnet und eine digitalisier- 
te StraBenkarte zur Zuordnung der Position des Fahr- 
zeugs zu einer der StraBen der StraBenkarte herange- 
zogen. Zur Erhohung der Genauigkeit der Ergebnisse 
der Satelliten-Navigation ist es vorgesehen, die Positi- 55 
onsbestimmung durch Verwendung von MeBsignalen 
aus einer Hilfssensorik, die von der eigentlichen Satel- 
litennavigation vollig unabhangig ist, vorzunehmen. Fur 



eine solche Dead-Reckoning-Sensorik ist die Verwen- 
dung von Radsensoren (fur Weg und/oder Geschwin- 
digkeit), von Drehwinkelgebern und von Beschleuni- 
gungssensoren bekannt. 

Nachteilig ist bei diesem Verfahren zur Positions- 
bestimmung eines Fahrzeugs, daB ein zusatzliches un- 
abhangiges Wegstreckenbestimmungssystem im Fahr- 
zeug installiert werden muB, was technisch aufwendig 
und mit hohen Kosten verbunden ist. Die Fahrzeugpo- 
sition wird zweimal bestimmt, und anschlieBend wird 
das Positionsbestimmungsergebnis des einen Systems 
durch das Positionsbestimmungsergebnis des anderen 
korrigiert, beispielsweise wenn die StraBe, auf der sich 
das Fahrzeug befindet, anhand der empfangenen Sa- 
tellitensignale nicht eindeutig zugeordnet werden kann. 

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Ver- 
fahren zur Positionsbestimmung eines Fahrzeugs an- 
zugeben, welches mit geringem technischen Aufwand 
die eindeutige Zuordnung zu einer der StraBen des di- 
gitalisierten StraBenplans ermoglicht, auch wenn meh- 
rere StraBen in geringem Abstand nebeneinander ver- 
laufen. AuBerdem soil eine Vorrichtung zur Durchfuh- 
rung des Verfahrens angegeben werden. 

Die Losung dieser Aufgabe hinsichtlich des Ver- 
fahrens ist erfindungsgemaB gekennzeichnet durch die 
im Patentanspruch 1 angegebenen Merkmalen. Durch 
die kennzeichnenden Merkmale der Unteranspruche 2 
bis 1 3 ist dieses Verfahren in vorteilhafter Weise weiter 
ausgestaltbar. Eine Vorrichtung zur Durchfuhrung des 
erfindungsgemaBen Verfahrens weist die Merkmale 
des Patentanspruchs 14 oder 15 auf. 

Die Erfindung sieht vor, daB bestimmte Fahrzeug- 
daten im Fahrzeug erfaBt werden und anhand dieser 
Fahrzeugdaten zusatzlich der StraBentyp der jeweils 
befahrenen StraBe bestimmt und zur eindeutigen Zu- 
ordnung der ermittelten Position zu einer der StraBen 
des digitalisierten StraBenplans herangezogen wird. 
ZweckmaBigerweise werden zur Zuordnung eines Stra- 
Bentyps die mit Hilfe des ohnehin vorhandenen GPS- 
Systems relativ einfach bestimmbaren Fahrzeugdaten 
Geschwindigkeit und Bewegungsrichtung des Fahr- 
zeugs jeweils in ihrem zeitlichen Verlauf innerhalb einer 
gewissen Zeitspanne verwendet. Weiterhin ist es 
zweckmaBig, die Beschleunigung (z.B. die Vertikalbe- 
schleunigung)des Fahrzeugs und die Fahrzeugdaten 
spezieller im Fahrzeug installierter Systeme, insbeson- 
dere Schalterstellungen der Warnblinkanlage, des 
Scheibenwischers, der NebelschluBleuchte usw. und 
Betriebszustande des Anti-Blockier-Systems, der An- 
triebsschlupfregelung, des Unfalldatenschreibers usw. 
zur Zuordnung des richtigen StraBentyps heranzuzie- 
hen, beispielsweise urn auch in Zweifelsfallen eine rich- 
tige Zuordnung zu treffen. So wird auf einer Autobahn 
bei stromendem Regen etwas langsamer gefahren; um 
trotzdemden richtigen StraBentyp, namlich "Autobahn", 
zuzuordnen, wird also zusatzlich uberpruft, ob der 
Scheibenwischer eingeschaltet ist. 

Hierdurch wird erreicht, daB von mehreren sich in 
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